





















Robot Manipulation of Soft Tissue Scraping 


























超 高 齢 社 会 で 患 者 の 増 加 が 予 測 さ れ る 整 形 外 科 領 域 で は ， 患 者 に 負 担 の 少 な い
手 技 を 提 供 す る た め の ， 切 開 を 小 さ く す る 低 侵 襲 手 術 や 精 確 な 骨 切 り を 行 う ロ ボ
ッ ト 手 術 の 導 入 が 進 ん で い る ．従 来 の 整 形 外 科 手 術 の 一 般 的 な 流 れ は 以 下 の 3 つ
の よ う に な る ． 1)術 具 を 疾 患 の 原 因 と な る 骨 な ど の 組 織 に 到 達 さ せ る た め ， 皮 膚
の 切 開 と 皮 下 の 軟 部 組 織 （ 筋 肉 ， 靱 帯 ， 腱 ， 神 経 ， 血 管 ） の 剥 離 を 大 き く 行 う ．
2)切 開 や 剥 離 し た 軟 部 組 織 を リ ト ラ ク タ で 圧 排 し て ， 対 象 と な る 組 織 周 辺 に 手 術
す る た め の 作 業 空 間 を 作 る ． 3)骨 切 り な ど の 対 象 組 織 の 切 除 を し て 人 工 物 に 置 換
ま た は 整 復 す る ． 代 表 的 な 例 と し て 人 工 股 関 節 置 換 術 で は ， 従 来 の 手 術 方 法 に お
い て ノ ミ と ハ ン マ ー で 骨 を 切 る た め に 関 節 周 囲 に 120mm 程 度 の 軟 部 組 織 の 切 開
と 剥 離 が 必 要 で あ っ た ．近 年 ，関 節 鏡 や 手 術 器 具 の 発 展 に 伴 い 50mm の 切 開 で 手
術 を 行 う 低 侵 襲 手 術 が 行 わ れ る よ う に な っ た ． ま た ， 画 像 診 断 装 置 に よ る 術 前 計
画 と ロ ボ ッ ト を 組 み 合 わ せ た 骨 切 り ロ ボ ッ ト シ ス テ ム に よ り ， 人 工 関 節 を 嵌 め る
た め の 骨 孔 を 高 い 精 度 で 作 る こ と が 可 能 に な っ た ．  
し か し 一 方 で ， 小 さ な 切 開 か ら 直 視 で き な い 軟 部 組 織 に 対 す る 損 傷 の 危 険 性 が
あ る こ と か ら ， 低 侵 襲 手 術 が 適 用 で き る 疾 患 は 整 形 外 科 手 術 の 中 で も ご く 一 部 に
限 ら れ て い る ． 軟 部 組 織 と 骨 の 結 合 状 態 は 軟 部 組 織 の 種 類 （ 骨 膜 ， 靱 帯 ， 腱 ） で
異 な り ， 付 着 す る 骨 は 凹 凸 が 存 在 す る ． 医 師 は そ の 付 着 状 態 を 直 視 下 に お き ， 慎
重 に 術 具 を 骨 に 沿 っ て 動 か す こ と に よ っ て ， 隣 接 す る 神 経 ・ 血 管 を 傷 つ け ず に 剥
離 す る ．こ の た め ，低 侵 襲 手 術 で は 直 視 不 可 能 な 部 位 の 軟 部 組 織 剥 離 に は ，神 経 ・
血 管 を 損 傷 す る 危 険 が 伴 う ． 低 侵 襲 手 術 や ロ ボ ッ ト 手 術 を さ ら に 多 く の 疾 患 に 適
用 す る に は ， 切 開 口 か ら 軟 部 組 織 と 骨 の 間 を か い く ぐ っ て 直 視 不 可 能 な 部 位 の 軟
部 組 織 を 剥 離 す る 技 術 が 必 要 と な る ．  
本 研 究 で は ， 低 侵 襲 手 術 や ロ ボ ッ ト 手 術 の 適 用 範 囲 を 拡 大 す る こ と を 目 的 と し
た ， 低 侵 襲 手 術 支 援 ロ ボ ッ ト の 軟 部 組 織 剥 離 マ ニ ピ ュ レ ー シ ョ ン 技 術 の 構 築 を 課
題 と し た ． 具 体 的 に は ， ま ず 術 具 が 軟 部 組 織 に 与 え る 力 と 軟 部 組 織 が 骨 か ら 剥 離
さ れ る 力 の 関 係 を 組 織 の 種 類 ご と に 解 析 し ， 要 素 実 験 か ら 術 具 が 剥 離 す る の に 必
要 な 力 を 求 め た ． 次 に そ の 力 を 目 標 値 と し て 組 み 込 ん だ ， 位 置 と 力 の 制 御 方 法 を
構 築 し ， 直 視 可 能 な 状 態 の In  v ivo 実 験 で 連 続 的 に 軟 部 組 織 を 剥 離 す る 動 作 の 有
効 性 を 示 し た ． 最 後 に 低 侵 襲 環 境 で の 剥 離 動 作 と し て ， 先 端 部 の 剥 離 す る 力 の 制
御 と 先 端 部 以 外 の 剛 な 位 置 制 御 を 合 わ せ た 制 御 方 法 を 構 築 し ， 摘 出 骨 で 有 効 性 を
示 し た ． 展 望 と し て ， 画 像 診 断 装 置 を 用 い た 安 全 性 の 確 保 が 挙 げ ら れ る ．  
第 1 章 で は ，整 形 外 科 領 域 の 従 来 の 手 術 ，低 侵 襲 手 術 ，ロ ボ ッ ト 手 術 に お け る
軟 部 組 織 剥 離 の 必 要 性 を 述 べ ， 低 侵 襲 手 術 を よ り 多 く の 疾 患 に 適 用 す る た め の 技
術 的 課 題 に つ い て ま と め た ． 対 象 と な る 骨 に 結 合 し た 状 態 の 軟 部 組 織 は ， 組 織 自
体 の 力 学 的 特 性 と 結 合 部 の 力 学 的 特 性 を 有 し ， 組 織 の 種 類 で そ れ ぞ れ 異 な る 特 性
を 有 す る ． 軟 部 組 織 と 骨 の 関 係 を 結 合 部 の 組 織 の 種 類 と 特 性 の 違 い か ら ， 骨 膜 ・




第 2 章 で は ， 1 章 で 述 べ た 3 種 類 の 骨 と 軟 部 組 織 の 結 合 状 態 に 対 し て ， 術 具 が
軟 部 組 織 に 力 を 加 え て ， 骨 か ら 剥 離 さ れ る ま で の 状 態 を 静 力 学 的 に 解 析 し ， 剥 離
に 力 制 御 が 必 要 で あ る こ と を 導 い た ． さ ら に そ の 力 制 御 の 目 標 値 を 要 素 実 験 で 求
め た ． 医 師 は 術 具 の 先 端 を 骨 表 面 に 対 し て 滑 ら せ て ， そ の 上 に 付 着 す る 軟 部 組 織
を 剥 離 す る ． こ の と き ， 術 具 に 入 れ る 骨 表 面 に 垂 直 な 力 に よ っ て 術 具 先 端 と 骨 の
隙 間 を 少 な く し ， 術 具 先 端 で 押 し た 軟 部 組 織 と 骨 の 間 に 生 じ る 剪 断 力 ま た は 引 っ
張 り 力 で 剥 離 す る と 考 え ら れ る ． 摘 出 骨 を 対 象 と し た 要 素 実 験 で 術 具 先 端 が 骨 表
面 に 対 し て 垂 直 に 作 用 す る 力 （ 以 下 ， 骨 と の 接 触 力 と 称 す る ） と 剥 離 の 関 係 を 検
証 し た ． 対 象 と す る 軟 部 組 織 は ， そ れ ぞ れ 一 様 な 結 合 状 態 と 考 え ら れ る 短 い 距 離
（ 10mm）の 範 囲 に 絞 っ た ．結 果 は ，骨 膜 の 部 分 は 3N，移 行 部（ 腱 か ら 骨 膜 へ の ）
で は 15N，腱 に は さ ら に 大 き な 力 が 剥 離 に 必 要 で あ る こ と が 分 か っ た ．こ れ よ り
組 織 個 々 に は 骨 と の 接 触 力 を 制 御 し て 剥 離 で き る と 考 え ら れ た ．   
第 3 章 で は ， 2 章 で 明 ら か に な っ た 軟 部 組 織 個 々 の 剥 離 に 必 要 な 骨 と の 接 触 力
を 目 標 値 と す る 力 制 御 に よ り ， 低 侵 襲 で 連 続 的 に 剥 離 す る 制 御 方 法 を 提 案 し た ．
骨 表 面 に は 凹 凸 が 存 在 し ， 滑 ら か に マ ニ ピ ュ レ ー タ の 先 端 を 沿 わ せ る こ と が 必 要
に な る ． 拘 束 面 に 対 し て 滑 ら か に 接 触 し な が ら 力 を 制 御 す る 従 来 方 法 と し て ， 位
置 制 御 ル ー プ と 力 制 御 ル ー プ を 力 学 的 パ ラ メ ー タ で 結 ぶ コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 が
あ る ． し か し ， 従 来 の コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 は 進 行 方 向 に 対 象 物 が 存 在 し な い こ
と ， さ ら に 負 荷 は 先 端 部 の み で あ る こ と を 前 提 と し て い る た め 適 用 で き な い ． 低
侵 襲 で の 軟 部 組 織 剥 離 で は ， マ ニ ピ ュ レ ー タ 先 端 部 は 骨 の 凹 凸 に 沿 っ て 進 行 方 向
の 軟 部 組 織 と 接 触 し ， 先 端 以 外 の 部 分 は 周 囲 の 軟 部 組 織 と 接 触 す る ． そ こ で ， 剥
離 す る 力 を 主 と し て 制 御 す る コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 を 先 端 部 に 配 置 し ， 周 囲 の 軟
部 組 織 と 接 触 す る 先 端 部 以 外 で は 剛 な 位 置 制 御 を す る こ と に よ っ て ， 低 侵 襲 環 境
で 軟 部 組 織 の 剥 離 が 可 能 で あ る ， と い う 仮 説 を 立 て た ．   
ま ず 先 端 部 の み で 接 触 す る 軟 部 組 織 を 対 象 と し て ， コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 に よ
る 骨 の 凹 凸 に 柔 軟 に 沿 い な が ら 連 続 し て 剥 離 す る 動 作 を 構 築 し ， 力 学 的 パ ラ メ ー
タ と 制 御 方 法 に つ い て 検 証 す る ． 次 に 低 侵 襲 環 境 を 対 象 と し た ， 先 端 部 の コ ン プ
ラ イ ア ン ス 制 御 と 先 端 部 以 外 の 位 置 制 御 を 組 み 合 わ せ た 制 御 方 法 を 構 築 す る ． こ
れ ら の 有 効 性 を 検 証 す る た め に 用 い る マ ニ ピ ュ レ ー タ 試 作 機 と そ の 内 部 特 性 に つ
い て 4 章 と 5 章 で 述 べ ， 検 証 実 験 を 6 章 と 7 章 で 述 べ る ．  
第 4 章 で は ， 3 章 で 提 案 し た 3 つ の 方 法 を 検 証 す る た め の 軟 部 組 織 剥 離 マ ニ ピ
ュ レ ー タ を 試 作 し た ．対 象 疾 患 の 例 と し て ，低 侵 襲 手 術 が 困 難 と さ れ る RAO（ 寛
骨 臼 回 転 骨 切 術 ） と し た ． 剥 離 に 必 要 な 力 と マ ニ ピ ュ レ ー タ の 材 料 的 必 要 強 度 を
計 算 で 求 め ， ヒ ト の 骨 モ デ ル を 用 い た 自 由 度 と リ ン ク の 長 さ の 検 討 よ り 機 構 を 設
計 し た ． 3 自 由 度 を 有 し て 体 内 に 進 入 す る 術 具 マ ニ ピ ュ レ ー タ と ， 体 外 か ら 術 具
マ ニ ピ ュ レ ー タ を 保 持 す る ， 6 自 由 度 の 保 持 マ ニ ピ ュ レ ー タ の 試 作 を 行 っ た ．  




た マ ニ ピ ュ レ ー タ の 内 部 特 性 を 測 定 し て モ デ ル 化 を 行 っ た ． 本 論 文 で 試 作 し た 術
具 マ ニ ピ ュ レ ー タ は 各 関 節 へ の 駆 動 伝 達 に ベ ル ト を 用 い て お り ， ベ ル ト の 弾 性 は
制 御 の 遅 れ や 誤 差 の 支 配 的 要 因 と な る ． ベ ル ト の 弾 性 を 測 定 し ， 位 置 制 御 や 力 制
御 の 応 答 の 遅 れ や 誤 差 の 補 償 を 行 う こ と と し た ．  
第 6 章 で は ， 5 章 で 明 ら か に な っ た マ ニ ピ ュ レ ー タ の 内 部 特 性 を 用 い て ， 3 章
で 提 案 し た 制 御 方 法 を 術 具 マ ニ ピ ュ レ ー タ 試 作 機 に 組 み 込 み ， フ ァ ン ト ム を 対 象
と し た 検 証 実 験 を 行 っ た ． 骨 表 面 の 凹 凸 に 沿 い な が ら 裏 側 に 回 り こ む 動 作 を 検 証
す る た め ， 模 擬 軟 部 組 織 を 塗 布 し た 骨 モ デ ル を 用 い る ． 実 験 に は ， コ ン プ ラ イ ア
ン ス 制 御 に よ る 術 具 マ ニ ピ ュ レ ー タ 先 端 部 で の 剥 離 動 作 と ， 保 持 マ ニ ピ ュ レ ー タ
に よ る 位 置 決 め 動 作 の 連 携 を 行 い ， 位 置 の 目 標 値 は テ ィ ー チ ン グ プ レ イ バ ッ ク 方
式 で 教 示 し た ． 結 果 は ， 手 術 に 必 要 な 切 開 口 か ら 凹 凸 を 有 す る 骨 の 裏 へ と 回 り 込
み ，RAO に 必 要 な 股 関 節 周 り の 模 擬 軟 部 組 織 を 剥 離 す る こ と が 可 能 で あ っ た ．ま
た ， 低 侵 襲 環 境 に お け る 位 置 制 御 性 能 を 検 証 す る た め に ， 周 囲 の 軟 部 組 織 と 同 等
の バ ネ 係 数 (1 .5N/mm)を 有 す る ス プ リ ン グ を 用 い た ． 結 果 と し て は ， ベ ル ト の 伸
び に よ る 誤 差 を 補 償 し た 制 御 方 法 は 補 償 し な い と き に 比 べ て 関 節 角 度 の 制 御 精 度
を 40 パ ー セ ン ト 向 上 す る こ と が で き た ． こ れ に よ り ， 周 囲 の 軟 部 組 織 と 接 触 し
て 反 力 を 受 け て も ， 位 置 を 制 御 す る こ と が 可 能 で あ る と 考 え ら れ た ．  
第 7 章 で は ，動 物 の 生 体 組 織 を 対 象 と し た 実 験 で ，軟 部 組 織 を 剥 離 す る 制 御 方
法 の 検 証 を 行 っ た ． ま ず 大 き く 切 開 し た 状 況 の In  v ivo 実 験 で ， 先 端 部 の コ ン プ
ラ イ ア ン ス 制 御 に よ っ て 軟 部 組 織 の 剥 離 が 連 続 的 に 可 能 で あ る こ と を 検 証 し た ．
剥 離 す る 場 所 は ， 実 際 の 手 術 に お い て も 剥 離 対 象 の 大 部 分 を 占 め る 骨 膜 と し た ．
低 侵 襲 で 無 い 環 境 の 実 験 で は ， 3N 前 後 の 力 で 27mm に 渡 っ て き れ い に 剥 離 す る
こ と が 可 能 で あ っ た こ と か ら ， 先 端 部 の コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 で 連 続 的 に 軟 部 組
織 の 剥 離 が 可 能 で あ る こ と を 示 し た ． し か し ， 強 固 な 靱 帯 に 接 触 し た 場 合 と ， 進
入 し て 周 囲 の 組 織 か ら 受 け る 反 力 が 大 き く な っ た 場 合 は 進 入 で き ず ， 剛 性 の 高 い
位 置 制 御 が 必 要 で あ っ た ． 次 に ， 先 端 部 は コ ン プ ラ イ ア ン ス 制 御 ， 先 端 部 以 外 は
位 置 制 御 と す る 制 御 方 法 に よ り ， 低 侵 襲 の 環 境 で 軟 部 組 織 の 剥 離 が 可 能 で あ る こ
と を 検 証 し た ． 6 章 で 検 証 し た 位 置 制 御 と 力 制 御 そ れ ぞ れ の 補 償 方 法 を 取 り 入 れ
た ．こ の 制 御 方 法 で は ，低 侵 襲 の 環 境 で 軟 部 組 織 を 剥 離 す る こ と が 可 能 で あ っ た ．
こ れ よ り ， 本 研 究 で 提 案 す る 制 御 方 法 の 有 効 性 を 示 せ た ．   
第 8 章 ，第 9 章 で は ，本 研 究 で 得 ら れ た 成 果 を ま と め て ，臨 床 応 用 お よ び 提 案
し た 制 御 技 術 を そ の 他 の 分 野 で の 応 用 す る た め の ， 課 題 と 解 決 指 針 を 示 し た ．  
以 上 よ り ， 低 侵 襲 手 術 を 整 形 外 科 領 域 の 多 く に 適 用 す る た め の ， 手 術 支 援 ロ ボ
ッ ト と 位 置 制 御 と 力 制 御 を 用 い た 軟 部 組 織 剥 離 マ ニ ピ ュ レ ー シ ョ ン 技 術 を 実 現 し ，





早稲田大学 博士（工学） 学位申請 研究業績書 
 
氏 名  柳原 勝  印 
（２００７ 年 １１月 現在） 










































[1] 柳原勝, 岡本淳, 石井猛, 桃井康行, 三井教寛, 矢野英雄, 藤江正克：RAO 支援シ
ステムにおける空間確保マニピュレータの開発～予備実験からの試作，および軟組織剥
離評価実験～, 日本コンピュータ外科学会誌, Vol. 8, No. 1, pp. 19– 25, (2006). 
[2] Valdastri, P., Houston, K., Menciassi, A., Dario, P., Sieber, A., Yanagihara, 
M. and Fujie, M.: Miniaturised cutting tool with triaxial force sensing capabilities 
for minimally invasive surgery, in Proceedings of 8th Biennial ASME Conference on 
Engineering Systems Design and Analysis, ESDA2006, p. 8, (2006). 
[3] Nakamura, N., Yanagihara, M., Kawamura, K. and Fujie, M. G.: Muscle Model for 
Safe Minimally Invasive Surgery, in Proceeding of the 2006 IEEE International 
Conference on Robotics and Biomimetics, pp. 1438– 1443, (2006). 
[4] Yanagihara, M., Okamoto, J., Mitsui, N., Yano, H. and Fujie, M. G.: Robotic 
Creation of Operating Space for Minimally Invasive Hip Joint Surgery, in Proceeding 
of the 2007 IEEE International Conference on Robotics and Automation, pp. 
2648– 2654, (2007). 
[5] Valdastri, P., Houston, K., Menciassi, A., Dario, P., Sieber, A., Yanagihara, 
M. and Fujie, M.: Miniaturised cutting tool with triaxial force sensing capabilities 
for minimally invasive surgery, Transaction of the ASME, Journal of Medical Devices, 
Vol. 1, No. 9, pp. 206– 212, (2007). 
[6] Yanagihara, M., Okamoto, J., Mitsui, N., Yano, H. and Fujie, M. G.: Development 
of a Precise Control Method for a Medical Robot Working with Stiff Tissues during 
Hip-Joint Surgery, in Proceeding of the 2007 IEEE International Conference on 
Robotics and Biomimetics, (2007) （掲載決定） 
[7] 柳原勝, 岡本淳, 石井猛, 桃井康行, 三井教寛, 矢野英雄, 藤江正克：低侵襲股関
節手術を支援する軟部組織剥離マニピュレータの研究（システム全体の構成と可動域評
価），日本機械学会論文集Ｃ編，(2007) （投稿中） 
[8] Yanagihara, M., Kida, K., Okamoto, J., Hoshino Y., Nishimoto, K., Nagamune, 
K., Mizuno, K., Muratsu, H., Kurosaka, M., and Fujie, M. G.: Robotic Instrument 
for Evaluating Intra-operative Soft Tissue Balance of Knee Joint, Journal of 
Robotics and Mechatronics, (2007) （投稿中） 
[1] 柳原勝, 波多野弘芳, 藤江正克：ＲＡＯ骨切り支援マニピュレータの開発-要素試 
作による実験評価-, 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会 03’
（ROBOMEC03）, pp. 2P2– 2F– C3, (2003). 
[2] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：ＲＡＯ支援マニピュレータの開
発－実験からの試作機設計・製作－, 第 12 回日本コンピュータ外科学会大会, (2003).
[3] Yanagihara, M., Okamoto, J., Fujie, M. G., Mitsui, N. and Yano, H.: Development 
of surgery assisting manipulator for RAO, in Proceedings of International Symposium 
on Robotics, pp. WE23– 3, (2004). 
[4] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：RAO 支援・空間確保マニピュレ
ータの開発-要素試作による実験評価-, 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部






早稲田大学 博士（工学） 学位申請 研究業績書 
 










































[5] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：RAO における空間確保マニピュ
レータの開発-空間確保のための機構と制御の試作-, 第 13 回日本コンピュータ外科学会
大会, pp. 57– 58, (2004). 
[6] 森山寛之, 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克：筋繊維特性による RAO 手術ロボット自律制
御の検討, 第 13 回日本コンピュータ外科学会大会, pp. 59– 60, (2004). 
[7] Yanagihara, M., Okamoto, J., Fujie, M. G., Mitsui, N. and Yano, H.: Development 
of Surgery Assisting Manipulator s for RAO, in The 1st Asian Symposium on Computer
Aided Surgery, pp. 149– 150, (2005). 
[8] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：RAO 支援・空間確保マニピュレ
ータの 開発, 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会 05’（ROBOMEC05）,
pp. 2A1– N– 128 (2005). 
[9] 中村直人, 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：安全な最小侵襲手術
を目的とした筋モデルの開発, 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会
05’（ROBOMEC05）, pp. 2A1– A26, (2006). 
[10] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：低侵襲アプローチを目的とした
整形外科手術支援マニピュレータの開発―骨表面での軟組織剥離動作―, 日本機械学会
ロボティクス・メカトロニクス部門講演会 06’（ROBOMEC06）, pp. 2A1– A14, (2006). 
[11] 柳原勝, 岡本淳, 藤江正克, 三井教寛, 矢野英雄：侵襲股関節手術を目的とした空
間確保マニピュレータの開発, 第 15 回日本コンピュータ外科学会大会, pp. 232– 233,
(2006). 
[12] 岡本淳, 熊坂悠, 木田恭平, 柳原勝, 藤江正克：整形外科用徒手検査システムの開
発, 第 19 回「電磁力関連のダイナミクス」シンポジウム, pp. 359– 360, (2007). 
[13] 張博, 原田香奈子, 柳原勝, 岡本淳, 千葉敏雄, 絵野沢伸, 藤江正克：低侵襲手術
用を目的としたパッチスタビライザに関する基礎研究, 日本機械学会ロボティクス・メ
カトロニクス部門講演会 07’（ROBOMEC07）, pp. 2A1– G08, (2007). 
[14] 熊坂悠, 木田恭平, 柳原勝, 岡本淳, 水野清典, 村津裕嗣, 黒坂昌弘, 藤江正克：
膝靭帯損傷時における徒手検査支援システムの開発 -膝にかかる力の計測精度評価-, 
日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会 07’（ROBOMEC07）, pp. 1A2– L03
, (2007). 
[15] 木田恭平, 柳原勝, 岡本淳, 長宗高樹, 水野清典, 村津裕嗣, 黒坂昌弘, 藤江正克：
膝軟部組織張力バランスを術中評価するロボットシステムの開発, 日本機械学会ロボテ
ィクス・メカトロニクス部門講演会 07’（ROBOMEC07）, pp. 2A1– G07, (2007). 
[16] 中村直人，柳原勝，藤江正克：低侵襲股関節手術における軟部組織剥離の特性に対
応したマニピュレータの制御方法の提案－剥離における軟部組織剥離の力学的特性の測
定－，第 16 回日本コンピューター外科学会大会，pp47,48 
(2007) 
[17] K. Ikuta, Y. Kobayashi, M. Yanagihara, J. Okamoto, G. Ogura, Y. Koike, H. 
Yamakawa, M. G. Fujie : Development of Robotical Ultrasonic Aspirator : Material 
Properties of the Vibrating Part Asia Conference on Computer Aided Surgery 2007 






早稲田大学 博士（工学） 学位申請 研究業績書 
 











[18] B. Zhang, K. Harada, M. Yanagihara, Y. Kobayashi, J. Okamoto, T.Chiba, S. 
Enozawa, M.G. Fujie：Development of robotic patch-stabilizer using wire driven 
mechanism for minimally invasive fetal surgery, Asia Conference on Computer Aided 
Surgery 2007(ACCAS2007)  （掲載決定） 
[1] 特許コード P04A006114，発明の名称  医療用先導マニピュレータ，出願番号  特願
2003-139619，公開番号  特開 2004-337474，出願日  平成１５年５月１６日（２００３．
５．１６），公開日  平成１６年１２月２日（２００４．１２．２），発明者  藤江 正克
柳原 勝，出願人  学校法人早稲田大学 
 
